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位置的原理为 ( 以基本的 ZD 情况考虑 )
:
如图 1 中以

















yc 一 4 L
瑛
d 十 酬
冶 一 2 L 2 一 2少
2
3 高精度超声波测距处理方法 ( P
r o e e s s m e t h o d
o f h i g h
一










































2 0 0 1一 04一 0 1
DOI : 10. 13973 /j . cnki . robot . 2002. 01. 012


第 24 卷第 1期 方海军等
:






























微控制器和 C A N 通信控制器都
























将微控 制器 的晶振 速率降到 1 2M 或 S M
,
而保持
















将 C A N 通信控制器上的片选信号
















5 结论 ( C o n e l u s i o n )
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